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pr þadowo. St þad rol þa uk adu regulacji jest wypracowanie zadanych wartósci sk adowych

pr þadu stojana.

Po pewnych uproszczeniach (zwi þazanych z pomini þeciem wp ywu anizotropii, nasycenia

magnetycznego, zjawisk histerezy, pr þadów wirowych, wyúzszych harmonicznych przestrzen-

nego rozk adu pola w szczelinie powietrznej, koncentracji uzwojeń), symetryczny trójfa-

zowy silnik klatkowy moúzna opisác, w wiruj þacym uk adzie wspó rz þednych xy zwi þazanym

z wektorem strumienia stojana, równaniami
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gdzie poszczególne oznaczenia jak w (2.1) oraz dodatkowoMe - moment wytwarzany w ma-

szynie, s - pr þedkóśc k þatowa wirowania uk adu wspó rz þednych równa w metodzie SFOC

pr þedkósci k þatowej wektora przestrzennego
s
strumienia stojana. U podstaw wykorzysta-

nej metody sterowania leúzy przyj þecie uk adu odniesienia, tak aby sy = 0, czyli s
= sx

Równanie (6.5) okréslaj þace moment elektromagnetyczny przybiera wtedy postác
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Zak adaj þac, úze uk ad regulacji zapewnia sx = const, otrzymujemy proporcjonalnóśc roz-

wijanego momentu elektromagnetycznego do sk adowej isy pr þadu stojana. Z kolei stru-

mień sx moúzna regulowác sk adow þa isx. Niestety, tak zaproponowane tory regulacji nie

s þa odsprz þeúzone - zmiany isy skutkuj þa pojawieniem si þe stanów przej́sciowych na sx. Jest

to zjawisko doskonale znane i wynika ono bezpósrednio z równań (6.2)—(6.4). Oznaczaj þac

s pb m = sl, otrzymujemy uk ad równań
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Wyznaczaj þac ir z (6.9) i wstawiaj þac do (6.10) mamy
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